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งานวิจัยวิทยานิพนธนี้ไดนําเสนอโครงสรางการควบคุมแบบใหม เพื่อสรางเสถียรภาพให
ระบบที่มีความไมเปนเชิงเสน โครงสรางการควบคุมดังกลาวเปนการผสมผสานระหวางโครงขาย
ประสาทเทียม ฟซซี่ลอจิก และการคนหาแบบตาบูเชิงปรับตัว เรียกวา ตัวควบคุมนิวโร-ตาบู-ฟซซี่ 
ตัวควบคุมที่นําเสนอนี้ประกอบดวยมอดูลฟซซี่แบบกฎอินพุตเดียวและคาระดับความสําคัญพลวัต 
โดยในสวนเงื่อนไขของแตละกฎฟซซี่จะมีตัวแปรอินพุตเพียงตัวเดียวเทานั้น ทําใหชวยลดจํานวน
กฎฟซซี่และงายตอการกําหนดกฎฟซซี่ใหเหมาะสม โดยมีคาระดับความสําคัญพลวัตเปนตัวบงชี้
ความสําคัญของตัวแปรอินพุตแตละตัว ซ่ึงคาระดับความสําคัญพลวัตเหลานี้ไดจากการเรียนรูของ
โครงขายประสาทเทียม และเพื่อใหกระบวนการเรียนรูมีสมรรถนะสูงขึ้นไดนําวิธีการคนหาแบบ
ตาบูเชิงปรับตัวเขาชวยคนหาคาพารามิเตอรเร่ิมตนที่เหมาะที่สุดใหกับโครงขายประสาทเทียม ใน
การทดสอบสมรรถนะของตัวควบคุมนิวโร-ตาบู-ฟซซี่ไดดําเนินการจําลองสถานการณเพื่อสราง
เสถียรภาพใหระบบลูกตุมผกผันแบบขอตอเดียว ผลการจําลองสถานการณแสดงใหเห็นวา ตัว
ควบคุมนิวโร-ตาบู-ฟซซี่ สามารถสรางเสถียรภาพใหระบบลูกตุมผกผันแบบขอตอเดียวที่มีขนาด
ของสวนประกอบหลากหลายไดอยางดี รวมทั้งสามารถฟนสภาพคืนจากการรบกวนภายนอกได
อยางรวดเร็ว นอกจากนี้เมื่อเปรียบเทียบเวลาในการสรางเสถียรภาพใหระบบดวยตัวควบคุมที่
นําเสนอกับตัวควบคุมฟซซี่แบบกฎอินพุตเดียวจากผลงานวิจัยดั้งเดิม พบวา ตัวควบคุมนิวโร-ตาบู-
ฟซซี่สามารถสรางเสถียรภาพใหระบบไดรวดเร็วกวาตัวควบคุมฟซซี่แบบกฎอินพุตเดียว รวมทั้งมี
ขอบเขตการสรางเสถียรภาพใหระบบที่กวางกวา 
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ARTIFICIAL NEURAL NETWORK/FUZZY LOGIC/ADAPTIVE TABU SEARCH 
 
This thesis presents a new control structure to stabilize a nonlinear system. 
The proposed control structure is the combination of artificial neural network, fuzzy 
logic and adaptive tabu search, which is called “neuro-tabu-fuzzy” controller. This 
proposed controller consists of the single input rule modules (SIRMs) and the 
dynamic importance degrees (DIDs). Each fuzzy rule has only one input variable 
which helps to decrease the number of rules and ease the rule development. Each DID 
indicates the importance of each input variable. The values of DIDs are obtained from 
the learning of neural network. To improve the performance of the learning process, 
adaptive tabu search is adopted to find optimum initial parameters for the neural 
network. Simulations have been conducted to evaluate the neuro-tabu-fuzzy controller. 
The proposed controller can effectively stabilize an inverted pendulum system of 
various dimensions. It can rapidly recover the pendulum from external disturbations. 
Beside, the comparison of stabilization times between the proposed and the previous 
controllers indicates that the neuro-tabu-fuzzy controller stabilizes the inverted 
pendulum of various dimensions more rapidly than the previous controller does.  
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